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© SpritzgieBeinheitfur eine SpritzgieBmaschine 
(5?) BeieinerSpritzgieBeinheitfureineSpritzgieBmaschine 
werden als elektromechanische Einspritzeinhelt (16) und 
als elektromechanische Dosiereinheit (60) zwei Elektroan- 
triebe (E t R) vorgesehen, deren Achsen mit der Spritzach- 
se (s-s) fluchten. Dadurch, daB der erste und der zweite 
Elektroantrieb (E, R) an derEinspritzbrucke (14) beidseitig 
von einer sich im wesentlichen quer zur Spritzachse (s-s) 
erstreckenden Trennebene (t-t) angeordnet sind, die den 
EinfluBbereich des ersten Elektroantriebs (E) vom Ein- 
fluBbereich des zweiten Elektroantriebs (R) trennt, wird 
eine im Hinblick auf Montage- und Wartungsaufwand em- 
fach aufgebaute, kompakte SpritzgieBeinheit geschaffen 
(Fig. 2). 
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Beschreibung abgestiitzten und an einer Form angelegten SpntzgieBein- 

heit in Seitenansicht, 

SS£^«^h«^h^n^««*^ 20 schine zur Verarbeitung plasUfizieAarer Massen, ,m we- 
ST S See- RoL angetriebenen Elemente sentlichen zum Einspritzen d,eser Massen wie z B. von 

m M l Z h Anlnn^h 1 stfitzt sich fflr die Axialbewegung das zwischen denen das Tragelement 45 eingespannt ist. Die 
*S. A^eMlmo, „«* A»>p.wb 5 werdbn bauli- bddsbiB von binbr sich in wcsbbdicteb q»=r zor SptjB- 

mmMmmm 

^TetSnansicht einer auf einem MaschinenfuB nearbewegungsmittel 16a in den Rguren nach rechts, wenn- 
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gleich sich uber den durch Abstutzelement 18, Zylinder 27 
und Tragerblock 10 gebildeten Kraftrahmen auch in der 
Folge eine Axialbewegung der Forderschnecke 12 nach 
links ergeben kann. Der zweite Elektroantrieb R hingegen 
wirktzur Rotation der Forderschnecke nach links. Zwischen 
den Motoren muB keine weitere Verbindung geschaffen 
werden. Es bildet sich ein passiver Raum aus,.so daB die 
Trennebene t-t eine Grenze zwischen den beiden Motoren 

bildet. . . 

Grundsatzlich wird die Trennebene wie in den Figuren 
meist im rechten Winkel zur Spritzachse stehen. Eine nn 
wesentlichen sich quer zur Spritzachse s-s ersteckende 
Trennebene ist aber auch gegeben, wenn am TYagelement 45 
z. B . zwei erste Elektroantriebe E zur Bewegung des Linear- 
bewegungsmittels 16a links und rechts neben dem z. B. ei- 
nem zweiten Elektroantrieb R der Dosiereinheit 60 wirken. 
Wirken die beiden ersten Elektroantriebe E gemeinsam auf 
ein Abstutzelement 18, so liegt immer noch eine Trennung 
der EinfluBbereiche der Motoren in den Figuren nach links 
und rechts einer dann maanderartig, jedoch im wesendichen 
quer zur Spritzachse verlaufenden Trennebene vor. 

Diese Anordnung der beiden Elektroantriebe E, R vernn- 
gert den bisher Ublichen erheblichen konstruktiven Auf- 
wand, da weder die Motoren, noch Teile der Rotoren mitein- 
ander verschachtelt werden mussen. Zur Erzeugung der 
Axialbewegung wird das Linearbewegungsmittel 16a uber 
das Abstutzelement 18 am Kraftrahmen abgestutzt. Es ist 
unbeachtbch, welche Motoren eingesetzt werden, was durch 
die angedeutete Tjlack box' in Fig. 2 verdeutlicht wird, so- 
fern die Motoren geeignet sind, nach beiden Seiten der 
Trennebene t-t getrennt voneinander zu wirken. 

Fig. 3 verdeudicht den Aufbau der Elektroantriebe E, R, 
die weitgehend baugleich sind und Rucken an RUcken in 
Ausnehmungen 45a, 45b des Tragelements 45 aufgenom- 
men sind. Die beiden Ausnehmungen 45a, 45b sind durch 
ein durchgangiges Mittelteil 45c voneinander getrennt. Am 
Grund der jeweiligen Ausnehmung befindet sich zunachst 
der Stator 42 bzw. 44. Im Innern dieses Stators befindet sich 
der Rotor 41 bzw. 43 des Elektroantriebs. Dieser Rotor ist 
Uber die Lagerelemente 53 bzw. 52 am Tragelement 45 gela- 
gert. Den Rotoren 41 bzw. 43 sind Verzahnungen 41a bzw. 
43a zugeordnet, die mit Zwischenzahnradern 23 oder Plane- 
tenradem in Verbindung stehen. Diese Zwischenzahnrader 
bilden ein im Elektroantrieb oder zumindest im Tragelement 
45 integriertes Planetengetriebe, so daB Elektroantrieb und 
Getriebe eine bauliche, im Herstellerbetrieb vorgefertigte 
bauliche Einheit bilden, die nur noch dem Tragelement 45 
zugefuhrt werden muB. Die Zwischenzahnrader 23 kammen 
mit einem auBeren Zahnkranz 48. Von den Zwischenzahnra- 
dern wird die Rotation auf Mitnehmer 49 ubertragen, die in 
der Mitte eine AnschluBachse zum AnschluB von zwei bau- 
gleichen Kupplungseinrichtungen 46, 47 tragen. Die Mit- 
nehmer sind uber Lagerelemente 17 bzw. 15 gelagert und 
werden durch die beiden Seitenteile der Einspntzbrucke 14 
mitsamt alien weiteren Bauteilen in den Ausnehmungen 
45a, 45b gehalten. 

AnsteUe des soeben erlauterten Planetengetnebes konnen 
auch beliebige andere Getriebe verwendet werden. Bedarfs- 
weise kann durch den Einsatz langsam laufender Motoren 
auch ganz auf ein Getriebe verzichtet werden. 

In Fig. 3 sind nicht nur die beiden Elektroantriebe bau- 
gleich, sondem auch die beiden Elektroantriebe spiegelsym- 
metrisch angeordnet, seibst in Bezug auf die Kupplungsein- 
richtungen 46, 47. Auf diese Symmetric und Baugleichheit 
kann jedoch verzichtet werden. An den Kupplungseinrich- 
tungen wird nun einerseits die Forderschnecke 12 und ande- 
rerseits das linearbewegungsmittel 16a angeschlossen. Da- 
durch kann bedarf sweise auch nur einer der beiden Elektro- 



antriebe, unabhangig vom anderen ausgetauscht werden. 
Daruber hinaus muB beim Hersteller ein geringerer Lager- 
aufwand getrieben werden, um die entsprechenden Elektro- 
antriebe fur das Einspritzen und das Dosieren vorzuhalten. 
5 Fig. 2 verdeutlicht den Aufbau der Einspritzeinheit 16. 
Vom ersten Elektroantrieb E wird wie bereits beschrieben, 
das Linearbewegungsmittel 16a angetrieben. Das Linearbe- 
wegungsmittel 16a der Einspritzeinheit 16 weist einen Spin- 
delkopf 16c auf, der in ein als GewindehUlse 16b ausgebil- 
10 detes und mit dem Linearbewegungsmittel 16a zusammen- 
wirkendes Element eintaucht. Die GewindehUlse 16b ist am 
Abstutzelement 18 drehfest abgestutzt. Zwischen Spindel- 
kopf 16c und GewindehUlse 16b sind mehrere, mit diesen 
zusammenwirkende Planeten 16d angeordnet, so daB hier 
15 eine weitere t)bersetzung des Drehmoments erfolgen kann. 
Auch dies tragt zur Beibehaltung von identischen Elektroan- 
trieben E, R bei. Die Stange 16e des Linearbewegungsmittes 
16a tragt den Spindelkopf 16c. Koaxial zur Achse der 
Stange 16e ist ein an der Einspritzbrucke 14 abgestUtztes 
20 Rohr 26 vorgesehen, das in jeder Stellung der Einspritzein- 
heit 16 in Ausnehmungen 61 zwischen GewindehUlse 16b 
und Abstutzelement 18 eintaucht. Das Abstutzelement 18 
bildet insofern eine topfartige Ausnehmung 18a. 

AnsteUe des hier beschriebenen Linearbewegungsmittels 
25 16a konnen selbstverstandlich auch andere Systeme einge- 
stezt werden wie z.B. Spindelsysteme, Kugelrouspindein 
oder Zahnstangen. Voraussetzung ist lediglich die Erzeu- 
gung einer Iinearbewegung. 
Die Einspritzbrucke 14 ist auf den Zylindern 27 einer hy- 
30 draulischen Kolben-Zylinder-Einheit D axial beweglich an- 
geordnet. Die Kolben-Zylinder-Einheit D dient zum Anle- 
gen der SpritzgieBeinheit an die Form 13. Fuhrungsholme 
31 bilden zugleich die Kolbenstangen fur die ZyUnder 27 
und tragen dazu einen Ringkolben 30. Der Tragerblock 10 
35 ist im Bereich der vorderen Zylinderdeckel 32 und das Ab- 
stiitzelement 18 im Bereich der hinteren Zylinderdeckel 33 
festgelegt. Abstutzelement 18 und Tragerblock 10 bilden 
zusammen mit den Zylindern 27 den starren, die Prazision 
erhohenden Kraftrahmen. Zwischen Tragerblock 10 und 
40 Abstutzelement 18 ist die Einspritzbrucke auf den Zylindern 
27 axial beweglich, jedoch rotatorisch abgestutzt. 

Beim Dosieren wird der zweite Elektroantrieb R angetrie- 
ben und dreht wie eingangs erlautert die Forderschnecke 12. 
Mit zunehmendem aufbereitetem Material, das sich infolge 
45 der Rotation der Forderschnecke vor der Forderschnecke 
anhauft, wird die Forderschnecke 12 und damit die Ein- 
spritzbrucke 14 zuruckgedrUckt. Zum Erhalt des vorgegebe- 
nen Staudruckes kann unter gleichzeitigem Drehen der For- 
derschnecke 12 mit frei wahlbarem Drehmomenl und frei 
50 wahlbarer Drehzahl vom ersten Elektroantrieb E der Ein- 
spritzeinheit 16 die axiale Karft auf die Forderschnecke er- 
hoht oder reduziert werden. Hierzu wird die Stange 16e ge- 
dreht, wobei durch ein Zusammenwirken der Teile der Ein- 
spritzeinheit 16 eine Axialbewegung des Linearbewegungs- 
55 mittels 16a entsteht, das sich am Abstutzelement 18 ab- 
sttitzt. Diese Bewegung ruhrt zur gewunschten RUckzugsbe- 
wegung der Forderschnecke 12 bzw. Einspritzeinheit 16. 
Das anschlieBende Einspritzen erfolgt im wesentlichen nur 
mittels des ersten Elektroantriebs E in der soeben beschrie- 
60 benenWeise. 

Bedarfsweise kann das Rohr 26 auch als Kraftubertra- 
gungselement eingesetzt werden, um die Stange 16e zu ent- 
lasten oder anderweitig dimensionieren zu konnen. Hierfur 
ist ailerdings in zeichnerisch nicht dargestellter Weise eine 
65 Verbindung zwischen GewindehUlse 16b und Druckrohr 26 
zu schaffen, indem z. B. die Krafte von der GewindehUlse 
16b Uber die Planeten 16d auf den Spindelkopf 16c Ubertra- 
gen werden. Der Spindelkopf konnte dann Uber einen Bund 
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auf ein Axiallagerelement einwirken und die Krafte auf das 
Rohr ubertragen, was bedarfsweise unter Auskopplung des 
Linearbewegungsmittels erfolgen kann. 

Fig. 4 zeigt eine weitere Ausfiihrungsform des TYagele- 
menis 45 Das Mittelteil 45c 1st hier ein gesondertes Teil, 5 
das iiber Befestigungsmittel 62 die auBeren Teiie der Ein- 
spriizbriicke 14 mil den Tragelementen 45 verspannt. Da- 
durch sind auch die Rotoren 41, 43 im Bereich des Mittel- 
teils 45c anders gelagert 

Ein weiterer wesentlicher Unterschied besteht allerdings to 
im angedeuteten KuhlschmierdurchfluB. In die Einspritz- 
brucke 14 gelangt in Richtung des Pfeils 63 ein Medium 
iiber den Kanal 64. Es gelangt von dort in das Lager 15, 
durch dieses und den Kanal 65 zum Rotor 43 bis in den 
Durchtrittsbereich 68 zwischen den Motoren. Am Rotor 41 15 
vorbei gelangt iiber den Kanal 69 und das Lager 17 zum Ka- 
nal 70, urn uber den Pfeil 71 abgefuhrt zu werden. Das Me- 
dium kann zugleich die Antriebe E, R kiihlen und die be- 
weglichen Teile schmieren. Eine Trennung zwischen 
Schmiermittel und Kuhimedium ist insbesondere dann mcht 20 
mehr erforderlich, wenn das Schmiermittel (01) zugleich 
das Kuhlmittel ist, so daB auch nicht auf eine Abdichtung 
zwischen diesen Bereichen geachtet werden muB. Da fiir die 
Zylinder 27 ohnehin ein hydraulisches Medium an der Ma- 
schine vorgesehen ist, kann sogar dieses HydrauUkmedium 25 
als Schmier- und Kuhlmittel eingesetzt werden. 

Die Fig. 5 und 6 zeigen ein weiteres Ausfiihrungsbeispiel. 
Beide Elektroantriebe sind hier gekuhlte Hohlwellenmoto- 
ren Elektroantrieb R treibt als Rotor 43 eine Hohlwelle an, 
die in Fig. 6 links mit dem Mitnehmer 49 verbunden ist. 30 
Elektroantrieb E treibt uber Rotor 41 eine als Gewindehiilse 
ausgebildete hohle Welle 72 an, in die das gegenuber Fig. 3 
umgekehrt arbeitende Linearbewegungsmittel 16a eingreift, 
das am Abstutzelement 18 drehfest abgestutzt ist. Die Fliis- 
sigkeitskuhlung erfolgt in Pfeilrichtung uber die auBerlich 35 
urn die Motoren umlaufenden Kiihlkanale 73, 74. Vorzugs- 
weise wird die Lange der HohlweUe (Rotor 43) des Hohl- 
wellenmotors dem maximalen Hub der Forderschnecke 12 
angepaBt oder entspricht demselben, wodurch die gesamte 
Einheit kompakter ausgebildet werden kann. 40 

Patentanspruche 

1. SpritzgieBeinheit fur eine SpritzgieBmaschine zur 
Verarbeitung von Kunststoffen und anderer plastifizier- 45 
barer Massen mit 

- einem Tragerblock (10) zur Aufhahme eines 
Plastifizierzylinders (11), 

- einer im Plastifizierzylinder (11) entlang einer 
Spritzachse (s-s) angeordneten Forderschnecke 50 
(12) zum Einspritzen der plastifizierbaren Masse 

in eine Form (13), 

- einer axial entlang der Spritzachse (s-s) beweg- 
iichen Einspritzbrucke (14), an der die Forder- 
schnecke (12) drehbeweglich iiber wenigstens ein 55 
Lagerelement (15) gelagert ist, 

- einer elektromechanischen Einspritzeinheit 
(16) zum axialen Bewegen von Einspritzbriicke 
(14) und Forderschnecke (12) mittels eines von ei- 
nem ersten Elektroantrieb (E) angetriebenen Line- 60 
arbewegungsmittel (16a), wobei die Achse des er- 
sten Elektroantriebs (E) mit der Spritzachse (s-s) 

fiuchtel > ^ • ■ u • /*m 

- einer elektromechanischen Dosiereinheit (60) 

zum Drehen der Forderschnecke (12) mittels eines 65 
zweiten Elektroantriebs (R), dessen Achse eben- 
falls mit der Spritzachse (s-s) fluchtet, 
dadurch gekennzeichnet, daB die Elektroantriebe (E, 



R) an der Einspritzbriicke (14) beidseits von einer sich 
im wesentlichen quer zur Spritzachse erstreckenden 
Trennebene (t-t) angeordnet sind, die den EinfluBbe- 
reich des ersten Elektroantriebs (E) vom EinfluBbe- 
reich des anderen Elektroantriebs (R) trennt. 

2. SpritzgieBeinheit nach Anspruch 1, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB ausgehend von der Trennebene (t-t) 
sich der zweite Elektroantrieb (R) in Richtung auf den 
Plastifizierzylinder erstreckt, wabrend sich der erste 
Elektroantrieb (E) mit zugehorigem Linearbewegungs- 
mittel (16a) in entgegengesetzter Richtung von der 
Trennebene (t-t) wegerstreckt. 

3. SpritzgieBeinheit nach Anspruch 1 oder 2, dadurch 
gekennzeichnet, daB erster und zweiter Elektroantrieb 
(E, R) an einem Tragelement (45) der Einspritzbriicke 
(14) angeordnet sind und daB das Linearbewegungs- 
mittel auBerhalb der Einspritzbrucke (14) an einem Ab- 
stutzelement (18) abgestutzt ist. 

4. SpritzgieBeinheit nach einem der Anspriiche 1 bis 3, 
dadurch gekennzeichnet, daB die Elektroantriebe (E, R) 
weitgehend baugleich sind und Rucken an Rucken in 
Ausnehmungen (45a, 45b) des Tragelements (45) auf- 
genommen sind. 

5. SpritzgieBeinheit nach einem der Anspriiche 1 bis 4, 
dadurch gekennzeichnet, daB die Elektroantriebe (E, R) 
mit zugehorigem Getriebe, insbesondere Planetenge- 
triebe eine bauliche Einheit bilden . 

6. SpritzgieBeinheit nach Anspruch 1, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB das mit dem Rotor (41) des ersten 
Elektroantriebs (E) verbundene Linearbewegungsmit- 
tel der Einspritzeinheit (16) einen Spindelkopf (16c) 
aufweist, der in ein als Gewindehiilse (16b) ausgebil- 
detes und mit dem Linearbewegungsmittel zusammen- 
wirkendes Element eintaucht, das am Abstutzelement 
(18) drehfest abgestutzt ist, 

7. SpritzgieBeinheit nach Anspruch 6, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB zwischen Spindelkopf (16c) und Ge- 
windehiilse (16b) mehrere mit diesem zusammenwir- 
kende Planeten (16d) angeordnet sind. 

8. 'SpritzgieBeinheit nach Anspruch 6, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB eine Stange (16e) des Linearbewe- 
gungsmittels (16a) den Spindelkopf (16c) tragt und ko- 
axial zur Achse der Stange (16e) von einem drehfest an 
der Einspritzbrucke (14) abgestiitzten Rohr (26) umge- 
ben ist, das in jeder Stellung der Einspritzeinheit (16) 
in das Abstutzelement (18) eintaucht. 

9 SpritzgieBeinheit nach Anspruch 1, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB eine hydraulische Kolben-Zyhnder- 
Einheit (D) zum Anlegen der SpritzgieBeinheit an die 
Form (13) vorgesehen ist, deren Zylinder (27) auf den 
stauonaren, als Holme (31) ausgebildeten Kolbenstan- 
gen axial beweglich sind und mit Tragerblock (10) und 
Abstutzelement (18) einen Rahmen bilden. 

10 SpritzgieBeinheit nach Anspruch 9, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB der Tragerblock (10) im Bereich der 
vorderen Zylinderdeckel (32) und das Abstutzelement 
(18) im Bereich der hinteren Zylinderdeckel (33) fest- 
gelegt ist, und daB die Einspritzbrucke (14) zwischen 
Tragerblock (10) und Abstutzelement (18) auf den Zy- 
lindera (27) der Kolben-ZyUnder-Einheit (D) axial be- 
weglich und rotatorisch abgestutzt ist. 

11. SpritzgieBeinheit nach einem der vorhergehenden 
Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, daB einer der 
Elektroantriebe (E, R) ein Hohlwellenmotor ist. 

12. SpritzgieBeinheit nach Anspruch 11, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB die Lange der HohlweUe dem maxi- 
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malen Hub der Forderschnecke (12) entspricht. 
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